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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestelit 
@) Automatische Zeckenzange 

(57) Eine automatische Zeckenzange weist eine Greiferein- 
^ richtung auf, diedurch eine Greiferhulse willkiirlich zu off- 
nen und zu schlieften ist, und die dem Ergreifen einerZek- 
ke dient. Die Zeckenzange ist auRerdem mit einem Dreh- 
antrieb versehen, mit dem die Greifereinrichtung dre- 
hend antreibbar ist. Zusatzlich ist eine durch eine Druck- 
feder gebildete Linearantriebseinrichtung vorgesehen, 
mit der die Greifereinrichtung linear von der Haut des 
Wirtsorganismus weg bewegbar ist. Die Koordinierung 
von Drehbewegung und linearer Auszugsbewegung der 
Greifereinrichtung wird von einer Steuereinrichtung 
ubernommen, zu der bspw. Auslosefinger und Stutzfin- 
ger oder eine Rastzunge und ein Ausloseschieber geho- 
ren, der durch Drehbewegung der Greifereinrichtung zum 
Losen der Rastzunge aktiviert wird. Das Ausziehen einer 
■ Zecke erfolgt somit in wenigen Sekunden automatisch. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Zeckenzange. 

Tnsbesondere freilaufende Here aber auch Menschen 
werden gelegentlich zuweilen auch haufig von Zecken be- 5 
fallen, die sich in der Haut des jeweiligen Wirts festbohren. 
Dieser Befall ist zumindest unangenehm und birgt Krank- 
heitsrisiken. Zecken sind deshalb nidglichst fruhzeitig zu 
enifernen. Dabei muB darauf geachtet werden, dass die 
Zecke vollstandig entfernt wird. Insbesondere darf nicht de- io 
ren Kopf abreiBen und in der Bissstelle verbleiben. Dies 
wiirde ansonsten zu Vereiterungen fiihren. AuBerdem muB 
die Zecke so entfemt werden, dass sie moglichst wenig Kor- 
perfliissigkeit in die Wunde geben kann. Jeder unangemes- 
sene Druck auf den Korper der Zecke kann dazu fiihren, 15 
dass diese Safte ausspuckt, die Krankheitserreger in den 
Korper des Wirts gelangen lassen. 

Das Auszichcn von Zecken gclingt mit cinigcr Obung 
und Geschick. Jedoch kann nicht ohne weiteres sicherge- 
stellt werden, dass dies in jedem Fall problemlos vonstatten 20 
geht. 

Davon ausgehend ist. es Aufgabe der Erfindung, eine Vor- 
richtung zum Entfemen von Zecken zu schaffen. 

Diese Aufgabe wird mit einer Zeckenzange gelost, die die 
Merkinale des Palentanspruchs 1 aufweisL. 25 

Die erfindungsgemaBe Zeckenzange weist einen Grund- 
korper auf, an dem eine Greifereinrichtung beweglich gela- 
gert ist. Dieser ist nach Art einer Pinzette ausgebildet und so 
geformt, dass sie die Zecke in unmittelbarer Nahe der Haut 
sicher ergreifen kann, ohne deren Hinterleib zu quetschen. 30 
Das Losen und Ausziehen der Zecke aus der Haut des Wirts 
erfolgt mittels einer Antriebseinrichtung, die die Greiferein- 
richtung in Bezug auf den Grundkoper der Zeckenzange be- 
wegt. Dieser ist in der Hand des Bedieners ruhig zu halten. 
Das Entfernen der Zecke lauft automatisch innerhalb weni- 35 
ger Sekunden ab. Auf das Geschick der ausfuhrenden Per- 
son kommt es hierbei nicht an. Die Antriebseinrichtung er- 
teiit der Greifereinrichtung der Zeckenzange vorzugsweise 
eine Bewegung mit mehreren Bewegungskomponenten. 
Eine Dreheinrichtung, die Teil der Antriebseinrichtung ist, 40 
kann bspw. dazu vorgesehen werden, bevor irgendein Zug 
auf die Zecke ausgeubt wird, der Greifereinrichtung zu- 
nachst eine Drehbewegung zu erteilen. Damit wird die 
Zecke in der Haut gedreht, wodurch sie sich lost. Die Dreh- 
bewegung lauft dabei automatisch ab, so dass es kein verse- 45 
hentliches Umkehren der Drehrichtung und keine Unterbre- 
chung der Drehung beim Ausdrehen der Zecke gibt. Ist die 
Zecke auf diese Weise gelost, kann eine Linearantriebsein- 
richtung aktiviert werden, mit der das Greifernrittel von der 
Haut des befallenen Wirts weggezogen wird. Die geloste so 
Zecke wird dadurch aus der Haut ausgezogen. Dies erfolgt 
ohne dass der Grundkorper der Zeckenzange von der Haut 
des Wins wegbewegt werden miiBte. Wahrend die Zecke 
gedreht und ausgezogen wird, ist die Vorrichtung ruhig in 
der Hand zu halten. 55 

Die Koordination der Dreh- und Ausziehbewegung er- 
folgt vorzugsweise durch eine an der Zeckenzange vorgese- 
hene Steuereinrichtung, die die Arbeit der Linearantriebs- 
einrichtung und der Drehantriebseinrichtung koordiniert. 
Die Steuereinrichtung kann durch eine Sperre, bspw. eine 60 
Rastnase, ein Kugelgesperre oder eine Sperrkulisse gebildet 
sein, die vorzugsweise von einer Gewindehulse betatigt 
wird. Diese erhalt durch die Drehung der Greifereinrichtung 
eine lineare Bewegungskomponente, mit der sie die von der 
Spcrrcinrichtung gcbildctc Steuereinrichtung auslost. Somit 65 
ist sichergestellt, dass zunachst. einige Drehungen durchge- 
fuhrt werden. bevor das Ausziehen erfolgt. Es besteht. keine 
Gefahr des zu friihzeitigen Herausziehens und somit keine 
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Gefahr des Zeckenkopfabrisses. 

Die Zeckenzange kann sowohl mechanische, chemische, 
pneumatische als auch elektrische Energiespeicher aufwei- 
sen. Tnsbesondere die Drehbewegung kann von einem Elec- 
tromotor Gummi- oder Pneumatikmotor her erzeugt wer- 
den. Jedoch kann auch ein Federantrieb ausreichend sein. 
Ein Vorzug des elektrischen Antriebs liegt unter anderem 
auch darin, dass eine Batterie vorhanden sein kann, die zu- 
satzlich als Stromquelle filr eine Beieuchtung dienen kann. 
Diese kann bspw. durch eine Leuchtdiode oder eine ander- 
weitige Lichtquelle gebildet sein, mit der insbesondere die 
Greifereinrichtung bzw. die Zecke beleuchtet wird. Dies 
kann das Ausziehen von Zecken, bspw. aus dem Fell eines 
Hundes oder anderer Tiere, wesentlich erleichtern. 

Das Greiferrnittel ist bspw. eine Pinzette mit vorzugs- 
weise zwei, bedarfsweise jedoch auch mehreren Krallen. 
Diese sind bei einer bevorzugten Ausftthrungsform durch 
cine Fcdcr auf ihrc Grcifstcllung hin vorgespannt. Zum Off- 
nen kann eine Hulse vorgesehen sein, die teilweise iiber die 
Krallen geschoben ist. Ein sich quer durch die Hulse erstrek- 
kender Suft spreizt die Krallen, wenn die Hulse zuruckgezo- 
gen wird. Dies kann durch Verschieben der Hulse erfolgen, 
ohne dass das Greiferrnittel dadurch eine Axialbewegung 
erfahrt. Auf diese Weise wird eine Einhand-Bedienung und 
eine besonders sichere BeLaligung der Zeckenzange mog- 
lich. Wird die Zeckenzange in der Hand gehalten, kann die 
Hulse, bspw. an einem daran vorgesehen Bund zuruckgezo- 
gen, d. h. in das Gehause oder den Grundkorper der Zecken- 
zange hineingedriickt werden, wodurch sich das pinzetten- 
artige Greiferrnittel offnet. Wird die Zeckenzange nun an die 
Zecke angesetzt und die Hulse freigegeben, schlieBt das 
Greiferrnittel automatisch, ohne dass die Zeckenzange dazu 
ansonsten be wegt werden miiBte. Das Greiferrnittel kann 
durch eigene Federkraft oder durch eine federbetiitigte 
Hiilse geschlossen werden, die sie iiber das Greiferrnittel 
schiebL 

Die lineare Auszugsbewegung oder Betatigung des Grei- 
fermittels wird vorzugsweise von einem Federmittel, d. h. 
ein, zwei oder mehreren Druckfedem hergeleitet. Diese sind 
mit einer Spanneinrichtung verbunden, die von Hand zu be- 
tatigen ist. Bei einer vorteilhaften Ausfuhrungsform ist die 
Spanneinrichtung mit einem elektrischen Schalter verbun- 
den, der in entspanntem Zu stand des Linearantriebs den von 
der Batterie herkomrnenden Strornkreis unterbricht. Auf 
diese Weise kann weder der Drehantrieb in Gang gesetzt, 
noch die Beieuchtung betatigt werden. 

Einzelheiten vorteilhafter Ausfiihrungsformen der Zek- 
kenzange sind aus der Zeichnung und/oder der Beschrei- 
bung ersichtlich und/oder Gegenstand von Unteranspru- 
chen. 

In der Zeichnung sind Ausfuhrungsbeispiele der Erfin- 
dung veranschaulicbt. Es zeigen: 

Fig. 1 die Zeckenzange beim Ansetzen an einer Hand, in 
einer schemauschen Draufsicht, 

Fig. 2 die Zeckenzange nach Fig. 1, in langs geschnitte- 
ner Darstellung, in betriebsbereiten Zustand, 

Fig. 3 die Zeckenzange nach Fig. 2, nach erfolgter Dreh- 
und Ausziehbewegung, in langs geschnittener Darstellung, 

Fig. 4 die Greifereinrichtung der Zeckenzange nach den 
Fig. 1 bis 3, in geoffnetem Zustand, 

Fig. 5 und 6 die Zeckenzange nach Fig. 1, in einer abge- 
wandelten Ausfuhrungsform in langs geschnittener Darstel- 
lung in unterschiedlichen Arbeitsstadien, 

Fig. 7 und 8 die Zeckenzange in einer weiteren AusfUh- 
rungsform in unterschiedlichen Arbeitsstadien, in langs ge- 
schnittener Darstellung, 

Fig. 9 eine abgewandelte Ausfuhrungsform der erfin- 
dungsgemaBen Zeckenzange in langs geschnittener Darstel- 
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lung, 

Fig. 10 die Zeckenzange nach Fig. 9 in gespannter Ar- 
beitsposition, in langs geschnittener Darstellung, und 

Fig. 11 die Zeckenzange nach den Fig. 9 und 10 in ge- 
spannter Arbeitsposition, in langs geschnittener Darstel- 5 
lung, geschnitten in einer Ebene, die rechtwinklig zu der 
Schnittebene der Fig. 9 und 10 ausgerichtet ist. 

Beschreibung 

10 

In Fig. 1 ist eine Zeckenzange 1 veranschaulicht, die dem 
automatischen Ausziehen von Zecken aus dem Korper bzw. 
der Haut eines befallen en Wirts 2 dient. Die Zeckenzange 1 
weist einen als Gehause ausgebildeten Grundkorper 3 auf, 
dessen GroBe so bemessen ist, dass er bequem in einer Hand is 
zu halten ist Aus einer Seite 4 des Grundkorpers 3 ragt ein 
zwei Pinzettenschenkel 5, 6 aufweisender Greifer 7. Dieser 
kann bcdarfswcisc ubcr cine Bclcuchtungscinrichtung 8 bc- 
leuchtet sein, die ebenfalls an der Seite 4 des Grundkopers 3 
angeordnet ist. 20 

Der innere Aufbau der Zeckenzange 1 gent insbesondere 
aus den Fig. 2 und 3 hervor. Der Grundkorper 3 umschlieBi 
einen irn Querschnitt rechteckigen, im Bedarfsfall auch zy- 
lindrischen oder anderweitig geformten Innenraum 11, aus 
dem an der Seite 4 des Grundkorpers 3 eine OlTnung 12 25 
nach auBen fuhrt. Durch die Offnung 12 ragt der Greifer 7 
mit seinen beiden Pinzettenschenkeln 5, 6. Diese liegen mit 
kurzen Endflachen 14, 15 fedemd aneinander an. Ausge- 
hend von diesen Endflachen erstrecken sich die Pinzetten- 
schenkel 5, 6 schrag zu einer Langsrichtung der Greiferein- 30 
richtung 7, bis sie in einigem Abstand voneinander in einen 
etwa parallel zur Langsrichtung ausgerichteten Abschnitt 
ubergehen. Auf diese Weise wird zwischen den Pinzetten- 
schenkeln 5, 6 ein Greiferraum 16 festgelegt, dessen GroBe 
auch zur Aufnahme groBerer, schon ganz oder teilweise mit 35 
Blut gefullter Zecken ausreicht. 

Die Greiferschenkel 5, 6 erstrecken sich dann aufeinander 
zulaufend in eine Greiferhulse 17 hinein, die langs ver- 
schiebbar auf der Greifereinrichtung 7 sitzt und sich aus 
durch die Offnung 12 in den Grundkorper 3 hinein erstreckt. 40 
Endseitig sind die Greiferschenkel 5, 6 an einem Schaft 18 
gehalten. Die Greiferschenkel 5, 6 wirken dabei als Biegefe- 
dern, wobei sie zwischen einander sich von dem freien Ende 
weg verengenden Spalt 19 festlegen. 

Die Greiferhiilse 17 ist mit einem Flansch 21 versehen, 45 
der sich auBerhalb des Grundkorpers und Gehauses 3 befin- 
det und der Betatigung, d. h. der Axialverschiebung der 
Greiferhulse dient. Diese ist an ihrem auBenliegenden Ende 
mit einem Querstift 22 versehen, dessen Durchmesser gro- 
Ber ist als die Weite des Spalts 19. Wird die Greiferhulse 17 50 
gegen die Kraft einer auf dem Schaft 18 sitzenden Schrau- 
benfeder 23 von dem freien Ende der Greifereinrichtung 7 
weg in den Grundkorper 3 hineingeschoben, spreizt der Stift 
22 die Greiferschenkel 5, 6, wie aus Fig. 4 hervorgeht. 

Der Schaft 18 ist endseitig mit einer Stimwand 24 einer 55 
endseitig geschlossenen HUlse 25 verbunden und somit 
axial in dieser gehalten. Die Drehfestigkeit der Greiferein- 
richtung 7 wird in der Hulse 25 durch eine eckige oder fla- 
chige AuBenkontur der Greifereinrichtung 7 und der ent- 
sprechenden Innenkontur der HUlse 27 erreicht Die Greifer- 60 
hulse 17 ragt dabei in die Hulse 25 und greift mit einer Nase 
26 in einen in der Wandung der Hulse 25 vorgesehenen 
Langsschlitz 27, was der Verdrehsicherung der Greiferhulse 
17 gegen die HUlse 25 dient. Wahlweise kann die Greifer- 
hulse 17 an der AuBenkontur auch zylindrisch mit zwei Fla- 65 
chen oder als Vier-, Sechskanl usw. ausgefiihrt sein. Wenn 
die Innenkontur der Hulse 25 gleich ausgefiihrt ist, kann auf 
die Nase 26 verzichtet werden. 



Urn zum Ausdrehen der Zecke der Greifereinrichtung 7 
eine Drehbewegung zu erteilen, ist die Hulse 25 an ihrem 
hinteren von der Greifereinrichtung 7 abliegenden Ende mit 
einem rahrformigen Fortsatz 28 versehen, dessen Durch- 
messer geringer ist als der Durchmesser der Hulse 25. Der 
rohrfonnige Ansatz 28 ist innen profiliert. Bspw. weist sein 
Innenraum einen quadratischen dreieckigen, sechseckigen 
oder anderweitigen Querschnitt auf. AuBerdem ist eine In- 
nenverzahnung moglich. In den Innenraum des rohrfbrmige 
Ansatzes 28 ragt ein KuppLungsstuck 29, das mit Spiel und 
axial verschiebbar, jedoch drehfest an den Ansatz 28 gekup- 
pelt in diesem sitzt. Das Kupplungsstuck 29 ist mit dem Ab- 
trieb eines Elektromotors 31 verbunden, der dem Drehen der 
Greifereinrichtung 7 dient. Der Elektrornotor 31, der be- 
darfsweise auch als Getriebemotor ausgefiihrt sein kann, ist 
in oder an dem Grundkorper 3 gehalten. 

Auf der Hulse 25 sitzt eine tJberwurfhUlse 35, die mit ih- 
rcr Riickwand 36 die Stirnwand 24 der Hiilsc 25 hintcrgrcift. 
Die Riickwand 36 weist eine Offnung auf, durch die der An- 
satz 28 der inneren Hulse 25 ragt. Beide Hulsen 25, 35 sind 
axial unverschiebbar gegeneinander gesichert. Dazu dient 
ein auf dem Ansatz 28 sitzender Ring 37. Die Riickwand 36 
ist zwischen der Stirnwand 24 und dem Ring 37 gefasst. Je- 
doch besteht keine Drehverbindung zwischen beiden Hulsen 
25, 35. Die Hulse 25 kann in der Hulse 35 gedreht werden, 
wohingegen die Hulse 35 drehfest in dem Grundkorper 3 ge- 
sichert ist. 

Die Hulse 35 ist an einer Seite mit einer sich in Axialrich- 
tung erstreckenden freigestellten Zunge 39 versehen, die an 
ihrem in Fig. 2 rechtsseitigen Ende federnd an der ubrigen 
Hiilse 35 angelenkt ist. An dem freien Ende ist die Zunge 39 
mit einer Rastnase 41 versehen, die an ihrer Vorderseite eine 
Schragflache und an ihrer Riickseite eine Halteflache auf- 
weist Die so gebildete Rastzunge 39 wirkt mit einem Vor- 
sprung 42 zusammen, der sich von der Wand des Grundkor- 
pers 3 in den Innenraum U hinein erstreckt. Die Position der 
Rastzunge 39 und des Vorsprungs 42 ist dabei so getroffen, 
dass die Zunge an dem Vorsprung 42 einrastet, wenn das 
Greifermittel 7 und die Hulsen 25, 35 auf eine Zeckenauf- 
nahmeposition hin vorgeschoben sind. 

Die Hulse 35 ist an ihrer der Rastzunge 39 gegenuberlie- 
genden Seite mit einer, bedarfsweise auch mit mehreren 
Bohrungen 44 versehen, die sich in Axialrichtung erstreckt 
und in der eine Druckfeder 45 angeordnet ist. Die einzelne 
Druckfeder 45 oder falls mehrere vorgesehen sind, mehrere 
Druckfedern, bilden gemeinsam ein Federmittel, das die 
HUlse 35 in eine Position von der Zeckenaufnahmeposition 
weg vorspannt. Die Druckfeder 45 stiltzt sich an einem Stift 
46 ab, der in die Bohrung 44 greift und endseitig mit dem 
Grundkorper 3 verbunden ist. 

Um die Hulsen 35, 25 und die Greifereinrichtung 7 in 
Zeckenaufnahmeposition zu iiberfuhren, ist an dem Grund- 
korper 3 ein Spannbolzen 47 vorgesehen, der mit einem 
Ende aus dem von dem Grundkorper 3 gebildeten Gehause 
herausragt. An diesem Ende ist an dem Spannbolzen 47 ein 
Griff oder Druckknopf 48 angeordnet. 

Der Spannbolzen 47 ist in einer Bohrung 49 des Grund- 
korpers 3 langs verschiebbar gegen die Kraft einer ebenfalls 
in dieser Bohrung 49 angeordneten Druckfeder 51 in den 
Grundkorper 3 hineinschiebbar gelagert. Von dem Spann- 
bolzen 47 ragt seitlich ein Schieber 52 weg, der an einer An- 
lageschulter 53 des Grundkorpers in Ruhestellung seine An- 
lage findet Der Vorsprung 52 ist so bemessen, dass er, wenn 
der Spannbolzen 47 beiatigt wird, in den Innenraum 11 vor- 
dringt und die Hulsen 25, 35 sowcit nach vom (Fig. 2 nach 
links) schiebt, dass die Rastnase 39 an dem Vorsprung 42 
einrastet. 

Zum Losen des Rasthakens ist die Hulse 25 an ihrem 
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freien, der Greifeieinrichtung 7 zugewandten Ende, mit ei- 
nem AuBengewinde vcrschen. In einem Schiitz 55, der in 
gerader Verlangerung der Rastnase 39 in der Hiilse 35 vor- 
gesehen isL, ist ein Schieber 56 gelagert, der an seiner in der 
Hulse 25 zugewandten Seite ein Verzahnung aufweist, mit 5 
derer das AuBengewinde der Hulse 25 kammt. An seinem 
der Rastzunge 39 zugewandten Ende ist der Schieber 56 mit 
einer Schragflache 57 ausgestattet, die, wenn der Schieber 
56 auf die Rastzunge 39 hin verschoben wird, nut der Rast- 
nase 41 in Eingriff kommt und diese radial nach innen be- 10 
wegt, urn den Vorsprung 42 freizugeben. 

An dem Grundkorper 3 ist ein in Fig. 2 schematisch ver- 
anschaulichtes Batteriefach 61 angeordnet, das eine Batterie 
zum Betrieb des Motors 31 enthalt Dieser ist iiber einen 
nicht weiter dargestellten Schalter in Gang setzbar. In Reihe 15 
mit diesem Schalter ist ein Schaltkontakt 62 vorgesehen, der 
sicherstellt, dass der Motor 31 nur in gespanntem Zustand 
der Zcckcnzangc 1 mit Strom vcrsorgbar ist. 

An der Seite 4 des Gnindkdrpers 3 ist eine Beleuchtungs- 
einrichtung 63 angeordnet. Zu dieser gehbrt eine Leuchtdi- 20 
ode 64 oder eine anderweitige Lichtquelle, deren Lichtkegel 
die Greifereinrichtung 7 trifft. Die Beleuchtungseinrichtung 
63 wird von der Batterie in dem Batteriefach 61 mit Strom 
versorgt. Der Stromkreis kann iiber den Schaltkontakt 62 
gefuhrt sein. 25 

Die insoweit beschriebene Zeckenzange 1 arbeitet wie 
folgt: 

Es wird davon ausgegangen, dass sich die Zeckenzange zu- 
nachst in ihrem in Fig. 3 veranschaulichten, ungespannten 
Zustand befindet. Die Hulsen 25, 35 sind von der Druckfe- 30 
der 45 axial auf den Motor 31 hin verschoben. Die Hiilse 35 
liegt mit ihrer Wand 36 an einer entsprechenden Schulter 
des Innenraums 11 an. 

Urn die Zeckenzange 1 nun zur Benutzung vorzubereiten, 
wird der Spannbolzen 47 betatigt, wodurch die Hulsen 25, 35 
35 und damit auch die Greifereinrichtung 7 axial nach vom 
(in den Fig. 2 und 3 nach links) verschoben werden, bis die 
Rastzunge 39 mit ihrer Rastnase 41 hinter dem Vorsprung 
42 einrastet. Dieser Zustand ist in Fig. 2 veranschaulicht. 
Nach dem Loslassen des Spannbolzen 47 wird dieser durch 40 
die axial angeordnete Druckfeder 51 wieder in die Aus- 
gangslage, d. h. der Vorsprung 52 liegt wieder an den Anla- 
geschalter 53 an. 

Soli nun eine Zecke ergriffen werden, schiebt der Benut- 
zer mit ein oder zwei Fingem die Greiferhulse 17 zuruck, in- 45 
dem er den Flansch 21 auf den Grundkorper 3 hin schiebt. 
Wie in Fig. 4 veranschaulicht, spreizen sich dadurch die 
Greiferschenkel 5, 6 voneinander weg. In diesem Zustand 
wird die Zeckenzange an die Zecke angesetzt Danach wird 
die Greiferhulse 17 freigegeben. Die auf dem Schaft 18 sit- 50 
zende Druckfeder schiebt die Greiferhulse 21 nun nach 
vorn, wodurch die Greiferschenkel 5, 6 die Zecke ergreifen 
und festhalten, Wird nun durch Betatigung eines Schalters 
der Motor 31 in Gang gesetzt, dreht dieser mit seinem Kupp- 
lungsstuck 29 uber den Ansatz 28 die Hulse 25, die Hiilse 25 55 
dreht iiber den Langsschlitz 27 und die Nase 26 die Hiilse 
17, und somit auch die Greifereinrichtung 7. Die Zecke wird 
damit in der Haut des Wirts gedreht, wobei sie sich lost. 

Durch die Drehung der Hiilse 25 wird der Schieber 56 in 
Axialrichtung auf die Rastzunge 39 hin bewegt. Die Verzah- 60 
nung des Schiebers 56 kammt mit dem AuBengewinde der 
HUise25. 

Sob aid der Schieber 56 mit seiner Schragflache 57 die 
Rastnase 41 erreicht, beginnt er diese radial nach innen zu 
drUckcn, wodurch die Ruckwartsbewegung oder Riickzugs- 65 
bewegung der Greifereinrichtung 7 freigegeben wird. Die 
Druckfeder 44 entspannt sich, sobald die Rastnase 41 auBer 
Eingriff mit dem Vorsprung 42 gelangt und befordert die 
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HUlsen 25, 35 und somit auch die Greifereinrichtung 7 ruck- 
artig auf den Motor 31 hin. Dabei springt die geschlossene 
Greifereinrichtung 7, vorzugsweise unter fortgesetzter Dre- 
hung in ihre in Fig. 3 veranschaulichte Position und entfeml. 
dabei die schon geioste Zecke aus der Haut. 

Bei der Ruckwartsbewegung stbBt der Schieber 56 mit 
seinem dem Motor 31 zugewandten Ende 56a an einer ent- 
sprechenden Schulter 67 in dem Innenraum 11 an, bevor die 
Hiilse 36 diese Ringschulter erreicht. Der Schieber 56 stoppt 
deshalb, wahrend die Druckfeder 45 die Hiilse 35 weiter in 
Richtung auf den Motor 31 hin befordert. Die Verzahnung 
des Schiebers 56 gleitet nun iiber das AuBengewinde der 
Hiilse 25 und gelangt auf diese Weise wieder in Ausgangs- 
position beziiglich der Hiilse 25. 

In den Fig. 5 und 6 ist eine abgewandelte Ausfiihrungs- 
form der Erfindung veranschaulicht. Soweit Ubereinstim- 
mung mit der vorstehend beschriebenen Ausfuhrungsform 
bestcht, wird ohnc crncutc Erlautcrung der Struktur und 
Funktions weise unter Zugrundelegung gleicher Bezugszei- 
chen auf die vorstehende Beschreibung verwiesen. Diese 
gilt somit entsprechend fur die Zeckenzange 1 nach den Fig. 
5 und 6. Der Unterschied zu der Zeckenzange 1 nach den 
Fig. 2 bis 4 liegt jedoch in der Steuereinrichtung. Wurde 
diese bei der Zeckenzange 1 nach den Fig. 2 und 3 von dem 
Schieber 56 und der Rastzunge 39 gebildet, ist bei der Zek- 
kenzange 1 nach den Fig. 5 und 6 eine Steuerkulisse 81 in 
der AuBenwand der Hiilse 35 und einer Steuerkulisse 100 im 
Schieber 56 vorgesehen. In die Steuerkulisse 81 greift ein 
zapfenartiger Vorsprung 82. Beim Spannen der Zecken- 
zange 1 iiber den Spannbolzen 47 wird die Hiilse 35 axial 
nach vom (in Fig. 5 und 6 nach links) verschoben. Die Steu- 
erkulisse 81 ist am Ende mit einer Schrage ausgebildet, die 
wiederum durch den zapfenartigen Vorsprung 82 die Hiilse 
35 in eine geringfugige Drehung um die eigene Achse ver- 
setzt. Nach dem Loslassen des Spannbolzen 47 liegt die 
Hiilse 35 mit der Flache 101 am zapfenartigen Vorsprung 82 
an. Dieser Zustand ist in Fig. 5 dargesteilL Ans telle der 
Rastzunge 39 betatigt der entsprechend ausgebildete Schie- 
ber 56 bei dieser Ausfuhrungsform die Kulisse 81. Durch 
die Drehung der Hiilse 25 wird der Schieber 56 in Axialrich- 
tung nach hin ten (in Fig. 5 rechts) verschoben. Da der 
Schieber 56 mit der Schaltkulisse 100 ebenfalls am Ende des 
Hubweges mit einer Schrage ausgefuhrt ist, bewirkt dieser 
eine entgegengesetzte Drehung der Hiilse 35 wie beim 
Spannvorgang. Dadurch wird die Federkraft der Druckfeder 
45 freigegeben und bewirkt eine Ruckwartsbewegung oder 
Riickzugbewegung der Hulse 35 und somit der Greiferein- 
richtung 7. 

Eine andere abgewandelte Ausfuhrungsform der Zecken- 
zange 1 ist aus den Fig. 7 und 8 ersichtlich. Unter Zugrunde- 
legung gleicher Bezugszeichen gilt die vorstehende Be- 
schreibung. Der Unterschied in der Struktur liegt in der Aus- 
fuhrung der Steuereinrichtung. Diese wird durch eine Rast- 
kugel oder Sperrkugel 91 gebildet, die in einer in der Wan- 
dung der Hulse 35 vorgesehenen Bohrung 92 sitzt. An der 
Sperrposition, in der die Greifereinrichtung 7 in ihrer vorge- 
schobenen Position befindlich ist, ist in der von dem Grund- 
korper 3 gebildeten Wand des Innenraums 11 eine Ausneh- 
mung 93 ausgebildet. Die Sperrkugel 91, deren Durchmes- 
ser die Dicke der Wandung der Hiilse 35 ubersteigt, passt in 
diese Ausnehmung 93, ohne an der gegeniiberliegenden 
Seite aus der Wandung der Hiilse 35 herauszuragen. Damit 
kann der Schieber 56 wie in Fig. 7 veranschaulicht, unter die 
Off nung 92 gleiten, womit er die Sperrkugel 91, wie in Fig. 
7 veranschaulicht, in der Ausnehmung 92 halt. Die Greifer- 
einrichtung 7 ist somit in vorgeschobener Position arretiert. 

Der Schieber 56 weist eine Freigabeoffnung 94 auf, in die 
die Sperrkugel 91 einfailen kann, sobald sich die Freigabe- 
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offnung 94 bei der Offnung 92 befindet. Wird durch Betati- 
gung des Drehantriebs oder Motors 31 nun der Schieber 56 
aus der in Fig. 7 veranschaulichten Position heraus allmah- 
lich nach hi n ten verschoben, gibr. die Sperrkugel 91 die 
Hiilse 35 frei, sobald die Offnung 94 die Offnung 92 erreicht 
hat. Die Funktion der Zeckenzange 1 nach den Fig. 7 und 8 
ist somit im Wesentlichen gleich zu der Funktion der vorste- 
hend beschriebenen Zeckenzangen. Auch das Ruckstellen 
des Schiebers 56 durch ratschendes Gleiten seiner Verzah- 
nung auf dem AuBengewinde der Hiilse 25 entspricht den 
vorstehend beschriebenen Ausfiihrungsformen. 

In Fig. 9 bis 11 isteine abgewandelte, mit einem Federan- 
irieb versehene Zeckenzange 1 veranschaulicht. Elemente, 
die mit vorstehend beschriebenen Elementen bau- oder 
funktionsgleich sind, tragen die gleichen Bezugszeichen, 
wobei die vorstehende Beschreibung entsprechend gilt. 

Abweichend von den vorstehend beschriebenen Beispie- 
Icn, weist die Zeckenzange 1 nach den Fig. 9 bis 11 vcran- 
schaulichte Zeckenzange einen Federantrieb 100 auf, von 
deni sowohl die Drehbewegung der Greifereinrichtung 7 als 
auch die lineare Auszugsbewegung hergeleitet ist. Zu der 
Antriebseinrichtung 100 gehort eine aus zwei Zugfederele- 
menten 101, 102 gebildete Federeinrichtung. Jedes Zugfe- 
derelement 101, 102 kann aus mehreren Zugfedem beste- 
hen. Die ZugfederelemenLe 101, 102 sind an einem in dem 
Gehause oder Grundkorper 3 an dem von der Greiferein- 
richtung 7 ab liegenden Ende untergebrachten Federtrager 
103 (Fig. 11) eingehangt. 

Mit ihrem jeweiligen anderen Ende sind die Federele- 
mente 101, 102 an Radialvorsprungen 104, 105 einer Mutter 
106 befesugt, die in dem Grundkorper 3 verschiebbar aber 
unverdrehbar gelagert ist. Die Mutter 106 durchgreift den 
Grundkorper 3 mit einem Radialzapfen 107 bei einem 
Schlitz 108. Die Mutter sitzt auf einem AuBengewinde einer 
Mitnebmerhiilse 109. von der der Schaft 17 drehfest aufge- 
nommen ist. Wird die Mutter 106 verschoben, dreht sie Mit- 
nehmerhUlse 109 und den Schaft 17. Die Mutter 106 bildet 
somit zusammen mit dem Federantrieb 100 eine Drehan- 
triebseinrichtung fiir den Greifer 7. Von der Mutter 106 er- 
strecken sich Auslosefinger 110, 111 in Verschiebungsrich- 
tung weg, die einen Ausloser bilden. Dieser wird an spaterer 
Stelle erlautert 

Die Mutter 106 oder ihr Radialfortsatz 107 ist in einer 
Falle 115 arretierbar, die in der Nahe des vorderen Endes des 
Grundkorpers 3 angeordnet ist. Die Falle 115 ist als Raste 
ausgebildet und halt die Mutter gegen die Spannung der Fe- 
dereinrichtung 100. Die Raste ist manuell losbar. 

Die MitnehmerhUlse 109 steht mit ihrem von dem Greifer 
ab liegenden Ende stimseitig mit einer Stiitzhuise 116 in An- 
lage, die in dem Grundkorper 3 unverdrehbar aber axial ver- 
schiebbar gelagert ist. Die Stiitzhuise 116 weist in ihrer 
Stimwand eine Offnung 117 auf, die von einem Verbin- 
dungsrastzapfen 118 durchgriffen ist, der die Stiitzhuise 116 
verdrehbar axial mit der Mitnehmerhulse 109 verbindet. 

Zur Abstutzung der Stiitzhuise 116 ist der Federtrager 103 
mit StUtzfingern 119, 120 versehen, die RastvorsprUnge 121, 
122 aufweisen, die um die Hubweite des Greifers von der 
Riickwand des Grundkorpers 3 beabstandet sind, die den 
Anschlag fur die Stiitzhuise 116 bildet. Die Stutzfinger er- 
strecken sich fiber die RastvorsprUnge 121, 122 hinaus in 
Richtung auf die Ausloserlnger 110, 111, an deren Enden 
Schragflachen 124, 125 ausgebildet sind. Diesen sind 
Schragflachen 126, 127 an den Enden der Stutzfinger 119, 
120 zugeordnet, die so ausgerichtet sind, dass die Stutzfin- 
ger 119, 120 radial nach inncn gcdruckt werden, wenn die 
Auslosefinger 110, 111 nut ihren Schragflachen 124, 125 ge- 
gen die Schragflachen 126, 127 laufen. Ist die Stiitzhuise 
116 freigegeben, halt sie den Schaft 17 und den Greifer nicht 
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langer in ausgefahrener Stellung. Der Federantrieb kann da- 
durch den Greifer 7 linear bewegen und wirkt somit als Li- 
nearantrieb. Die Auslosefinger 110, 111 bilden zusammen 
mit den Stiitzfingem 119, 120 eine Steuereinrichtung zur 

5 Koordinierung der Drehbewegung mit der Linearbewegung. 
Die Funktion dieser Zeckenzange 1 ist folgende: 
Um die Zeckenzange vorzubereiten, wird sie gespannt. 
Dazu wird sie in aus der in Fig. 9 ersichtlichen Position in 
die in Fig. 10 veranschaulichte Position Qberfuhrt, indent 

10 die Mutter 106 gegen die Kraft der Federeinrichtung 100 auf 
den Greifer zu verschoben wird, bis sie in der Falle einrastet. 
Die Stiitzhuise 116 wird wahrend des Vorgangs nach vorn 
(links, Fig. 10) verschoben, bis sie an den Stiitzvorspriingen 
121, 122 der Stutzfinger 119, 120 einrastet. 

15 Nach Aufnehmen der Zecke wird die Falle ausgelost Die 
Federeinrichtung 100 bewegt die Mutter 106 nach hinten, 
wodurch die MitnehmerhUlse 109 und der Greifer 7 gedreht 
werden. Sobald die Auslosefinger 110. Ill der Mutter 106 
die Stutzfinger 119, 120 erreichen und radial nach innen 

20 driicken, wird die Stiitzhiilse 116 freigegeben. Die Federein- 
richtung 100 zieht nun die Mutter 106 unter Mitnahme der 
Mitnehmerhulse 109 und der Stiitzhuise nach hinten. Da- 
durch wird der Greifer 7 ruckartig von der Haut des Wirts 
wegbewegt. Die Zecke wird ausgezogen. 

25 Eine aulomatische Zeckenzange weist eine Greiferein- 
richtung 7 auf, die durch eine Greiferhulse 17 willkurlich zu 
offhen und zu schlieBen ist, und die dem Ergreifen einer 
Zecke dient. Die Zeckenzange ist aufterdem mit einem 
Drehantrieb 31, 100, 106 versehen, mit dem die Greiferein- 

30 richtung 7 drehend antreibbar ist. Zusatzlich ist eine durch 
eine Federeinrichtung 45, 101, 102 gebildete Linearan- 
triebseinrichtung vorgesehen, mit der die Greifereinrichtung 
7 linear von der Haut des Wirtsorganismus weg bewegbar 
ist. Die Koordinierung von Drehbewegung und linearer 

35 Auszugsbewegung der Greifereinrichtung 7 wird von einer 
Steuereinrichtung gebildet, zu der Auslosefinger 110, 111 
und Stutzfinger 119, 120 oder eine Rastzunge 39 und ein 
Ausloseschieber 56 gehoren, der durch Drehbewegung der 
Greifereinrichtung 7 zum Losen der Rastzunge 39 aktiviert 

40 wird. Das Ausziehen einer Zecke erfolgt somit in wenigen 
Sekunden automatisch. 

Patentanspruche 

45 1. Zeckenzange (1), insbesondere zum Entfemen von 
Zee ken aus der Haut von Menschen und Tieren, 
mit einem Grundkorper (3), der in der Hand zu halten 
ist, 

mit einer Greifereinrichtung (7), die nach Art einer Pin- 
50 zette ausgebildet und in Bezug auf den Grundkorper 
beweglich gelagert ist, 

mit einer Stelleinrichtung (17), mit der die Greiferein- 
richtung (7) zu offhen und zu schlieBen ist, und 
mit einer Antriebseinrichtung (31, 45; 100, 106), mit 
55 der die Greifereinrichtung (7) in Bezug auf den Grund- 
korper (3) bewegbar ist. 

2. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Antriebseinrichtung (31, 45; 100, 
106, 116) einen Linearantrieb (45; 100, 116) auf weist, 

60 mit dem die Greifereinrichtung (7) langs bewegbar ist, 
wobei sie vorzugsweise in den Grundkorper (3) hinein 
bewegt wird. 

3. Zeckenzange nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Linearantrieb (45; 100, 116) ein Fe- 

65 dermittel cnthalt, das von Hand spannbar und bedarfs- 

weise auslosbar ist. 

4. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Antriebseinrichtung (31, 45; 100, 
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106, 116) einen Drehantrieb (31; 106) aufweist, mit 
dem der Greifereinrichtung (7) eine Drehbewegung er- 
teilbar ist. 

5. Zeckenzange nach Anspruch 2 und 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass zur Koordinierung des Betriebs des 5 
Linearantriebs (45; 100, 116) und des Drehantriebs 
(31; 100, 106) eine Steuereinrichtung (39, 56; 110, 111, 
119, 120) vorgesehen ist. 

6. Zeckenzange nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuereinrichtung (39, 46; 110, 111, 10 
119, 120) derart ausgebildet ist, dass der Linearantrieb 
(45; 100, 116) nach dem Drehantrieb (31; 100, 106) ak- 
tiviert wird. 

7. Zeckenzange nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuereinrichtung (39, 56; HO, 111, 15 
119, 120) eine vorzugsweise als Rast-, Kugel- oder Ku- 
lissensperre ausgebildete Sperreinrichtung aufweist, 
die den Linearantrieb (45; 100, 116) spcrrt, wenn das 
Greifermittel (7) in einer Anfangsposition stent, und 
die von dem Drehantrieb (31; 100, 106) vorzugsweise 20 
nach Durchlaufen einer festgelegten Anzahl von Um- 
drehungen ausldsbar ist. 

8. Zeckenzange nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Drehantrieb (31) ein elektrischer, 
vorzugsweise batteriebelriebener Antrieb ist. 25 

9. Zeckenzange nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnel, dass der Linearantrieb (31; 100, 116) mit ei- 
ner Spanneinrichtung (47; 107) zusammenwirkt. 

10. Zeckenzange nach Anspruch 8 und 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Spanneinrichtung (47) mit einer 30 
elektrischen Schalteinrichtung (62) zusammenwirkt, 
um eine Stromversorgung des Drehantriebs (31) nur zu 
ermoglichen, wenn das Federmittel des Linearantriebs 
(45) gespannt ist. 

11. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 35 
zeichnet, dass sie mit einer Beleuchtungseinrichtung 
(63) versehen ist, mit dem insbesondere das Greifer- 
mittel (7) bzw. die Zecke beleuchtbar ist 

12. Zeckenzange nach Anspruch 10 und 11, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Beleuchtungseinrichtung (63) 40 
von dem elektrischen Schaltmittel (62) gesteuert ist. 

13. Zeckenzange nach Anspruch I, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Greifermittel (7) federnd auf seine 
Greifposition hin gespannt und durch eine OfFnerhulse 

in eine Freigabeposition uberfuhrbar ist. 45 

14. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass dem Greifermittel (7) eine Offnerhulse 
als Stelleinrichtung (17) zugeordnet ist, deren Relativ- 
bewegung in Bezug auf das Greifermittel (7) dieses 
offnet und schlieSt. so 

15. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Grundkorper (3) als Gehause ausge- 
bildet und mit einem Ausloser (115) zur Steuerung der 
Antriebseinrichtung (31; 100) versehen ist. 

16. Zeckenzange nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 55 
zeichnet, dass der Drehantrieb (31; 100, 106) einen Fe- 
derspeicher (100) als Energiequelle enthalt. 

17. Zeckenzange nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Drehantrieb (31) eine Chemikalie als 
Energiequelle enthalt. 60 

18. Zeckenzange nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Drehantrieb (31) eineo Pneumatik- 
speicher als Energiequelle enthalt. 

19. Zeckenzange nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Drehantrieb (31) einen Gummikraft- 65 
speicher als Energiequelle enthalt. 

20. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Antriebseinrichtung (31, 45) ein 



Kupplungselement aufweist, mit dem eine Langs ver- 
schiebung der Greifereinrichtung (7) wahrend der 
Drehmomentubertragung mdglich ist. 

21. Zeckenzange nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Bediener die Stelleinrichtung (17) 
jederzeit unabhangig von der Stellung der Steuerein- 
richtung (39, 56) offnen, und somit der Vorgang been- 
den kann. 

22. Zeckenzange nach Anspruch 1 oder 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Bediener den Antrieb jeder- 
zeit durch Loslassen des Sch alters zur Steuerung der 
Antriebseinheit stoppen kann. 

23. Zeckenzange nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Schieber (56) der Steuereinrichtung 
bei der Ruckwartsbewegung der Greifereinheit (7) in 
seine Ausgangsposition gelangt. 



Hicrzu 5 Scitc(n) Zcichnungcn 



BNSDOCID: <DE 18B60172A1 Jj> 



- Leerseite 



BNSDOCID: <0E 1 98601 72A 1 J_> 



